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저희 τDISC 서보 모터를 채택해 주셔서 대단히 감사합니다. τDISC 서보 모터와 조합하는 당사 AC 

서보ㆍ드라이버/컨트롤러의 취급 설명서와 함께 자세히 읽으십시오. 

【확인 사항】 

1. 납품 시의 점검 

당사 제품을 수령했을 때 다음 사항을 확인하십시오. 

(1) 주문 제품에 잘못된 곳은 없는가? 

(형식, 엔코더 분해능, 조합의 드라이버, 외관, 부속품 등) 

(2) 수송 중에 파손된 곳은 없는가? (포장의 파손, 제품 외관에 이상은 없는가?) 

(3) 부속품이 동봉되어 있는가? 

※포장이 파손된 경우에는 개봉하지 말고 당사 담당 영업 직원에게 연락하십시오. 

또한 상기에 대해 문제점, 파손 등이 있으면 즉시 당사 담당 영업 직원에게 연락하십시오. 

 

2. 설치 전(운반)의 주의 사항 

 ※운반 시에는 모터를 파손하지 않도록 조심스럽게 취급하십시오. 

※모터의 리프팅, 운반은 반드시 모터 본체에 지정된 리프팅 금구를 사용하십시오. 

 주의 

ㆍ제품을 겹치거나 위에 물건을 올려놓지 않도록 주의하십시오. 
ㆍ제품을 떨어뜨리거나 강한 충격을 가하지 않도록 주의하십시오. 
ㆍ제품 운반 시에는 케이블을 잡고 이동시키지 마십시오. 
ㆍ지정된 부분 이외의 제품 본체부를 사용한 리프팅, 운반은 하지 마십시오. 

 

3. 보관 시의 주의 사항 

당사 제품을 납품한 후 바로 사용하지 않고 보관하는 경우에는 절연의 열화 및 녹 발생 등을 

방지하기 위해 다음과 같은 조건으로 보관하십시오. 

또한 포장은 제품 도착 후 바로 개봉하여 수송 시에 제품 파손 등의 문제가 발생하지 않았는

지 반드시 확인하십시오. 
 

표 1 제품의 보관 조건 

항    목 내          용 

주 
위 
조 
건 

온 도 －10°C~+60°C 

습 도 85% 이하(결로하지 않을 것) 

보 관  장 소 

반드시 실내에서 보관하고 먼지 등이 없는 청결한 장소에 보관하십

시오. 

부식성 가스, 연삭액, 금속 가루, 기름 등의 유해한 환경 속에서 보

관하지 마십시오. 

진    동 진동이 없는 장소에 보관하십시오. 

해 발 1000m 이하 

보관  시의  방향 회전면 수평 위쪽 방향 

기 타 

모터 일부 기종의 테이블 회전부는 표면 처리를 하지 않고, 테이블 
회전부 출하 시에 방청 처리가 되어 있습니다만, 보관 조건이나 보

관 기간에 따라 녹이 발생하는 경우가 있습니다. 상기 주위 조건에

서 당사 공장 출하 시부터 3개월 이상의 기간 동안 보관하는 경우

에는 고객님이 직접 정기적으로 점검하여 방청 처리를 하십시오. 



  

   

4. 수송 시의 주의 사항 
당사 제품을 납품한 후 수송하는 경우에는 아래의 조건에서 수송하십시오. 
 

표 2 제품의 수송 조건 

항    목 내          용 

주 
위 
조 
건 

온 도 －10°C~+60°C 

습 도 85% 이하(결로하지 않을 것) 

보 관  장 소 
부식성 가스, 연삭액, 금속 가루, 기름 등의 유해한 환경에서는 수송

하지 마십시오. 

진   동 0.5G 이하 

수송  시의  방향 회전면 수평 위쪽 방향 
 
 
 

 주의 

ㆍ습도 65% RH 이하에서 보관, 수송을 권장합니다. 
ㆍ습도가 65% RH를 초과하는 경우에는 당사 담당 영업 직원에게 문의하십시오. 

 
 
 

【본 취급 설명서에 대해】 

 

본 설명서에서는 모터의 사양, 장착, 사용 시의 주의 사항 등에 대해 설명하고 있습니다. 

본 장치를 올바르게 사용하기 위해 본 설명서의 내용을 충분히 이해하십시오. 

설치, 운전 등의 작업을 하는 경우에는 본 설명서에 기재된 조건 및 순서를 따르십시오. 

   

특별 사양의 장치를 사용하는 경우에는 본 설명서와 특별 사양 장치의 사양서를 함께 참조하

십시오. 

또한 기술 내용, 항목이 중복되는 경우에는 사양서의 내용을 본 설명서보다 우선합니다. 

 

【보증 기간에 대해】 

 

제품의 보증 기간은 당사 공장 출하 후 1년으로 합니다. 

단, 다음과 같은 이유에 의한 고장이나 이상에 대해서는 보증의 대상이 되지 않으므로 주의하

십시오. 

 ① 고객님이 직접 실시한 개조에 기인한 것. 

 ② 본 설명서에서 지정한 방법 이외의 사용 방법에 기인한 것. 

 ③ 자연 재해 등에 기인한 것. 

 ④ 당사에서 승인하지 않은 타사 제품과의 연결에 기인한 것. 

 ⑤ 경년에 의한 부품의 치수 변화, 제품의 수명에 의한 고장, 소모 부품의 교환. 

또한 보증 범위는 당사 제품의 수리에 한하는 것으로 합니다. 납입품의 고장에 의해 유발되는 

손해, 고객님 측에서의 기회 손실, 2차 손해, 사고 보상에 대해서는 보상 대상에서 제외됩니다. 

보증 기간에 관계없이 고장 또는 이상이 발견된 경우에는 당사의 담당 영업 직원에게 연락하

십시오. 

 



  

   

 

 주의 

ㆍ당사 제품은 일반 공업용 범용 제품으로서 설계, 제조된 것으로 인명에 관계되는 상황 아래에

서 사용되는 기기 또는 시스템에 이용되는 것을 목적으로 설계, 제조된 것이 아닙니다. 
따라서 그 이외에 사용하는 경우에는 당사는 어떠한 책임도 지지 않습니다. 
(예: 원자력, 항공 우주용, 의료용, 승용 이동체 등의 기기 또는 시스템 등 인명이나 재산에 큰 
영향이 예상되는 용도) 

ㆍ규정 이상의 외래 노이즈, 모터의 고장으로 인해 중대한 사고 또는 손실이 예상되는 설비에 
장착하는 경우에는 백업이나 페일 세이프 기능을 시스템적으로 설치하십시오. 

ㆍ유황이나 황화성 가스가 발생하는 환경에서 사용하는 경우에는 칩 저항의 부식에 의한 단열이

나 접점의 접촉 불량 등이 발생할 우려가 있습니다. 

 

【수출 관리에 대해】 

 

 본 제품이나 제공하려고 하는 기술의 용도 및 수요자가 대량 파괴 병기 등의 개발 등이나 통상 

병기의 개발 등에 사용될 우려가 있는 경우에는 ‘외환 및 외국무역법’이 정하는 수출 규제의 

대상이 될 수 있으므로 수출 시에는 충분한 심사 및 필요한 수출 수속을 밟으십시오. 

 

 

※본 설명서의 개정 권리는 어떤 경우에도 CKD 닛키 덴소 주식회사가 보유하며 예고 없이 변경될 

수 있습니다. CKD 닛키 덴소 주식회사로부터의 정보는 정확하고 신뢰할 수 있는 것입니다만, 특

별히 보증한 것을 제외하고는 그 사용에 대한 책임은 지지 않습니다.  



  

   

 
 

안전상 주의 사항 

 
 

 설치, 배선, 운전, 보수 점검, 이상 진단과 대책 등을 실시하기 전에 반드시 본 취급 설명서와 기

타 관련 취급 설명 서류를 모두 숙독하여 올바르게 사용하십시오. 
 기기의 지식, 안전상의 정보 및 주의 사항의 모든 것에 대해 숙지한 후에 사용하십시오. 
 
 이 취급 설명서에서는 안전상 주의 사항의 등급을 “위험”, “주의”로 구분하고 있습니다. 
또한 취급상 ‘해서는 안 되는 것’, ‘하지 않으면 안 되는 것’을 “금지”, “강제”로 구분하고 있습니다. 
 
 

 
 
 위 험 

: 잘못 취급하면 위험한 상황이 발생할 수 있어서 사람이 사망하거나 
중상을 입을 가능성이 예상되는 경우. 

 
 
 
 주 의 

: 잘못 취급하면 위험한 상황이 발생할 수 있어서 사람이 중간 정도의 
상해나 경상을 입을 가능성 및 물적 손해의 발생이 예상되는 경우. 

 
 
  또한 주의 기재된 사항이더라도 상황에 따라서는 중대한 결과로 이어질 가능성이 있습니다. 

  모두 중요한 내용이 기재되어 있으므로 반드시 지키십시오. 
 

 
 금 지 

: 해서는 안 되는 것. 
본 주의 사항을 무시한 경우, 제품이 정상적으로 동작하지 않습니다. 

 
 
 
 강 제 

: 하지 않으면 안 되는 것. 
본 주의 사항을 무시한 경우, 제품이 정상적으로 동작하지 않습니다. 

 
 



  

   

 
【사용 시의 주의 사항】 

 위 험 

☆감전 및 부상의 우려가 있으므로 다음 사항을 반드시 지키십시오. 

① 제품의 접지선은 반드시 접지하십시오. 
  접지선은 드라이버ㆍ컨트롤러의 취급 설명서가 지정한 것 또는 그것보다 굵은 것을 사용

하고, 제3종 접지 이상으로 하십시오. 
  “감전의 우려가 있습니다” 
② 케이블은 손상시키거나 세게 잡아당기거나 무리한 힘을 가하거나 무거운 물건을 올려놓거

나 끼워 넣지 않도록 하십시오. 
  “감전의 우려가 있습니다” 
③ 운전 중에는 제품을 절대로 만지지 마십시오. 
  “부상의 우려가 있습니다” 
④ 내전압 테스트, 메가 테스트 후 5분 동안은 단자를 만지지 마십시오. 
  “감전의 우려가 있습니다” 

 

 주 의 

① 제품과 드라이버ㆍ컨트롤러는 지정된 조합으로 사용하십시오. 
  “화재ㆍ고장 발생의 우려가 있습니다” 
② 물이 튀는 장소, 부식성ㆍ인화성 가스의 환경, 가연물 옆에서는 절대로 사용하지 마십시오. 
  “화재ㆍ고장 발생의 우려가 있습니다” 
③ 제품과 드라이버ㆍ컨트롤러 및 주변 기기는 온도가 높아지므로 만지지 마십시오. 
  “화상의 우려가 있습니다” 
④ 통전 중 및 전원 차단 후에 한동안은 제품이 고온으로 되어 있는 경우가 있으므로 만지지 

마십시오. 
  “화상의 우려가 있습니다” 

 
 
 

【제품 수령과 점검】 

 주 의 

① 도착한 제품이 주문 내용과 다르거나 내용물에 과부족이 있을 경우에는 그대로 사용하지 
말고 당사 담당 영업 직원에게 연락하십시오. 
  “감전, 부상, 파손, 화재ㆍ고장 발생의 우려가 있습니다” 
② 도착한 제품의 포장이 파손된 경우에는 개봉하지 말고 그 사실을 당사 담당 영업 직원에

게 연락하십시오. 
  “감전, 부상, 파손, 화재ㆍ고장 발생의 우려가 있습니다” 

 



  

   

 

【보 관】 

 금 지 

 비나 물방울이 튀는 장소, 유독 가스나 액체가 있는 장소에서는 보관하지 마십시오. 
  “고장 발생의 우려가 있습니다” 

 
 

【보 관】 

 강 제 

① 직사광선이 닿지 않는 장소나 본 설명서에서 지정한 온도와 습도 범위 내에서 보관하십시
오. 

  “고장 발생의 우려가 있습니다” 
② 구입 후의 보관 기간이 3년 이상 경과한 경우에는 반드시 당사의 담당 영업 직원에게 연락

하십시오. 
“고장 발생의 우려가 있습니다” 

 
 

【운 반】 

 주 의 

 운반 시에는 케이블이나 제품의 축을 잡고 운반하지 마십시오. 
  “부상, 고장 발생의 우려가 있습니다” 

 

 강 제 

 제품의 과적재는 적하물 붕괴의 원인이 되므로 지시에 따르십시오. 
  “부상, 고장 발생의 우려가 있습니다” 

 
 

【설치】 

 주 의 

① 위에 올라가거나 무거운 물건을 올리지 마십시오. 
  “부상, 고장 발생의 우려가 있습니다” 
② 이물질이 들어가지 않도록 하십시오. 
  “화재 발생의 우려가 있습니다” 
③ 지정된 장착 방향을 반드시 지키십시오. 
  “화재ㆍ고장 발생의 우려가 있습니다” 
④ 강한 충격을 주지 마십시오. 
  “기기 손상의 우려가 있습니다” 
⑤ 출력 또는 본체 중량에 맞는 적절한 장착을 하십시오. 
  “기기 손상의 우려가 있습니다” 
⑥ 금속 등의 불연물에 장착하십시오. 
  “화재 발생의 우려가 있습니다” 
⑦ 먼지가 없는 환경에서 사용하십시오. 
⑧ 충분히 강성이 높은 설치면에 확실하게 고정하십시오. 

설치된 제품에는 물건(낙하물 등)이 부딪치지 않도록 충분히 고려하십시오. 

 
 
 
 



  

   

 

【배 선】 

 주 의 

① 배선은 올바르고 확실하게 하십시오. 
  “제품의 폭주ㆍ소손, 부상, 화재 발생의 우려가 있습니다” 
② 노이즈에 의한 영향을 방지하기 위해 드라이버ㆍ컨트롤러의 취급 설명서에서 지정한 길이 

및 대책(실드 처리, 트위스트 처리 등)이 실시된 케이블을 사용하십시오. 
  “제품의 폭주, 부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
③ 감전 방지, 노이즈에 의한 영향을 방지하기 위해 접지(Earth)는 반드시 하십시오. 
  “제품의 폭주, 감전, 부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 

 
【조작ㆍ운전】 

 주 의 

① 안전을 위해 모터를 과전류 보호 장치ㆍ누전 차단기ㆍ온도 과승 방지 장치ㆍ비상 정지 장
치 등으로 보호하십시오. 

  “부상, 화재 발생의 우려가 있습니다” 
② 드라이버ㆍ컨트롤러의 조합이 올바른 것을 확인하십시오. 
  “부상, 화재 발생, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
③ 시운전은 제품을 고정하고, 부하계와 분리한 상태에서 동작을 확인한 후에 부하를 장착하

십시오. 
  “부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
④ 극단적인 조정 변경은 동작이 불안정해지므로 함부로 하지 마십시오. 
  “부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
⑤ 알람이 발생했을 때는 리셋한 후에 반드시 원인을 제거한 상태에서 재시동하십시오. 
  “부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
⑥ 순간 정전 복귀 후, 갑자기 재시동될 가능성이 있으므로 기계에 가까이 가지 마십시오. 
  (재시동되어도 사람에 대한 안전성을 확보하도록 기계를 설계하십시오.) 
  “부상의 우려가 있습니다” 
⑦ 정지 시 및 고장 시에 위험한 상태가 예상되는 경우에는 유지용으로서 외부에 브레이크 

기구를 마련하여 방지하십시오. 
  “부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 
⑧ 모터 전원의 재투입은 전원 차단 후에 15초 이상 간격을 두고 하십시오. 

단시간에 전원을 재투입하면 모터가 이상 동작을 일으키는 경우가 있습니다. 
“부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 

 

 금 지 

 제품을 추진 또는 진동시킨 상태에서는 전원을 투입하지 마십시오. 
  “제품의 폭주, 부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 

 

 강 제 

 즉시 운전을 정지하고 전원을 차단할 수 있도록 외부에 비상 정지 회로를 마련하십시오. 
  “부상, 기계 손상의 우려가 있습니다” 

 

【보수ㆍ점검】  

 금 지 

 분해 수리를 당사 또는 당사가 지정한 곳 이외에서는 하지 마십시오. 
  “고장의 원인이 됩니다” 
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제1장. 개요 
1-1. 특징 
【고성능】 

다극 구조와 고자속 밀도가 만들어 내는 저속 영역에서 코깅리스(Coggingless)의 매끄러운 회

전 동작을 실현하고 있습니다. 또한 레이디얼ㆍ액시얼 흔들림 등의 높은 기계 정밀도가 필요

한 용도에도 최적입니다. 
 

 
【슬림형ㆍ중공축】 

높이는 44.5mm부터의 얇기를 실현했습니다. 또한 중공축을 가지므로 공간을 이용하면 심플하

고 참신한 기구 설계를 실현할 수 있습니다. 
 

 
【대용량】 

최대 토크 5800N･m로 큰 것을 고정밀이면서 고속으로 구동할 수 있습니다. 
자체 개발한 인터폴레이터(보간기)를 조합하면 약 1843만 펄스의 초고분해능 시에 60rpm 이상

의 고속 회전을 실현하며, 높은 서보 록 성능을 가진 VPH 시리즈와 조합하면 대질량ㆍ고속 
회전ㆍ정지 유지가 가능합니다. 

 
 
【고응답성】 

고응답 타입은 최대 336만 펄스의 고분해능이면서 360rpm의 고속 회전을 실현했습니다. 
 

 
            
 

그림 1. 모터 외관 예 
 
 
 
 
 
 

케이블구 출구 

부하 고정용 나사 

리프팅 금구 

베이스 프레임 

회전 테이블 
 

모터 고정용 구멍 

중공부 
 

윗면 커버 
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1-2. 형식 
모터 형식: ＮＭＲ－ Ｆ Ａ Ｄ Ｂ Ａ２ Ａ－０６１ Ａ Ｐ □ ◇－＄＄＄ 

①    ②  ④ ⑤  ⑦  ⑧  ⑨  ⑩   ⑪ ⑫ ⑬ ⑭   ⑮ 

모터 호칭: Ｄ １１０－ ４０ Ｆ   Ｐ   
       ②  ④     ⑤  ⑥ ③ ⑫ ⑬ 

 
① NMR･･･τDISC 모터 시리즈 

②시리즈 분류 

형식 시리즈명 호칭 시리즈명 

F D 시리즈/HD 시리즈/HD-s 시리즈 D D 시리즈/HD 시리즈 

N ND 시리즈 ND ND 시리즈/ND-c 시리즈/ND-s 시리즈 
C ND-c 시리즈 HD HD-s 시리즈 
S ND-s 시리즈   

③시리즈 중분류 없음ㆍㆍㆍD/HD/ND 시리즈  CㆍㆍㆍND-c 시리즈 SㆍㆍㆍND-s/HD-s 시리즈 

④ 공칭 직경 

플랜지 있음 플랜지리스 

기호 공칭 치수 mm 기호 공칭 치수 mm 
A 110(실제 치수 범위 110~119) P 110(실제 치수 범위 110~119) 
C 140(실제 치수 범위 140~149) R 140(실제 치수 범위 140~149) 
D 170/180(실제 치수 범위 170~189) S 170/180(실제 치수 범위 170~189) 
E 250(실제 치수 범위 250~269) T 250(실제 치수 범위 250~269) 
F 400(실제 치수 범위 400~409) U 400(실제 치수 범위 400~409) 
G 630(실제 치수 범위 630~639) V 630(실제 치수 범위 630~639) 

⑤ 공칭 높이 

D 40(실제 치수 범위 40~49) D 40(실제 치수 범위 40~59) 
M 50/55(실제 치수 범위 50~59) M 65/70(실제 치수 범위 60~69) 
E 60/65(실제 치수 범위 60~79) E 60/70/95/100(실제 치수 범위 70~95) 
U 85(실제 치수 범위 80~99) F 95/100/110(실제 치수 범위 96~119) 
F 100(실제 치수 범위 100~119) G 125(실제 치수 범위 120~149) 
G 125(실제 치수 범위 120~149) H 160(실제 치수 범위 150~169) 
H 160(실제 치수 범위 150~169) I 175/185(실제 치수 범위 170~199) 
I 185(실제 치수 범위 170~199) J 200(실제 치수 범위 200~219) 
  K 225(실제 치수 범위 220~225) 
  N 225(실제 치수 범위 225~249) 

⑥ 모터 플랜지 F…플랜지 있음  L…플랜지리스 

⑦ 엔코더 타입 

B D/HD 시리즈 인크리멘털 엔코더 

G ND/ND-c 시리즈 IPU 외장 인크리멘털 엔코더 

H ND/ND-c 시리즈 IPU 외장 앱솔루트 엔코더 

I ND-c/ND-s/HD-s 시리즈 IPU 내장 인크리멘털 엔코더 

J ND-s 시리즈          IPU 내장 앱솔루트 엔코더 

⑧ 전원 A2 AC 200/220V(드라이버와의 조합으로 일부 모터는 AC 100/110V 대응 가능)  

⑨ 설계 순위 A A→B→C･･･ A부터 시작 

⑩ 정격 출력 061 
예)  061･･･０６ １＝6×10１＝60W 
           10의 거듭제곱의 지수부 
         유효 숫자 

⑪ 브레이크 유무 A 브레이크 없음 

⑫ 
테이블면 회전 정

밀도(옵션) 블랭크ㆍㆍㆍ표준 사양  Pㆍㆍㆍ고정밀도 사양 
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⑬ 모터 구조 

블랭크ㆍㆍㆍ표준 사양 Bㆍㆍㆍ로터/스테이터 위치 결정 핀 구멍이 있는 사양 
Gㆍㆍㆍ기체 냉각 구조 Lㆍㆍㆍ액체 냉각 구조  
Nㆍㆍㆍ스테이터부 니켈 도금 사양ㆍ절대 위치 보정 기능 비대응 기종 
N0ㆍㆍㆍ스테이터부 니켈 도금 사양ㆍ절대 위치 보정 기능 있음(주기 1) 

(고객님이 직접 보정 데이터 전송 필요) 
⑭ 해외 규격 블랭크ㆍㆍㆍ없음  UㆍㆍㆍUL  CㆍㆍㆍCE  UCㆍㆍㆍULCE 

⑮ 전용기 기호 
블랭크ㆍㆍㆍ표준 사양   
S, T, U번＋연번 숫자ㆍㆍㆍ전용기 사양 

R번＋연번 숫자ㆍㆍㆍ준표준기 사양 
 
주기 1. ⑬모터 구조 ‘N0’ 선택 시에는 조합 드라이버에 대한 보정 데이터 내장을 당사에서는 하지 

않습니다. 
   당사의 보정 데이터 내장이 필요한 경우에는 영업 직원에게 문의하십시오. 
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형식(DD-s/FD-s 시리즈) 
모터 형식 DD 16 - 251 L 04 C N N   -P   - 1 

 
① ③ 

 
⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨ ⑩ ⑪ ⑫ ⑬ 

 
⑭ 

               
모터 호칭 DD 160 - 96 - L S P5 

      

 
① ③ 

 
④ 

 
⑥ ② ⑫ 

      

① 제품 분류(1) 
DD…τDISC DD-s 시리즈  
FD…τDISC FD-s 시리즈 

② 제품 분류(2) S…τDISC DD-s/FD-s 시리즈 

③ 외경 
모터 형식 

τDISC DD-s 시리즈: 16(φ 160) 25(φ 265) 40(φ 420) 
τDISC FD-s 시리즈: 18(φ 188) 25(φ 260) 40(φ 408) 

모터 호칭 
τDISC DD-s 시리즈: 160(φ 160) 250(φ 265) 400(φ 420) 
τDISC FD-s 시리즈: 180(φ 188) 250(φ 260) 400(φ 408) 

④ 높이 예) 96…96mm 

⑤ 정격 출력 

예) 251…25  1 =25×101=250W 

          10의 거듭제곱의 지수부 
        유효 숫자 

⑥ 모터 플랜지 F…플랜지 있음  L…플랜지리스 
⑦ 정격 회전수 정격 회전수(rps 단위, 소수점 이하 절사) 예) 04 …4rps 

⑧ 엔코더 타입 
C…광학 검출식 앱솔루트 엔코더(1회전 절대 위치 검출) 
E…자기 검출식 앱솔루트 엔코더(1회전 절대 위치 검출) 
A…광학 검출식 인크리멘털 엔코더 

⑨ 냉각 방식 N…자연 공랭 A…기체 냉각 W…액체 냉각 
⑩ 해외 규격  N…없음   U…UL   C…CE   W…ULCE 

⑪ 전용기 기호 

없음…표준 사양 
S, T, U번+연번 숫자…전용기 사양 

 R번+연번 숫자…준표준기 사양 
(FD-s 시리즈 R004 브레이크 있는 모터의 취급 설명서는 TI-14930을 확

인하십시오.) 

⑫ 

고정밀도 가공 
(레이디얼/액시얼 흔들

림 정밀도) 

모터 형식: 없음…표준 사양   -P…고정밀도 5μm 사양(옵션)   
-P3 고정밀도 3μm 사양(옵션) 
모터 호칭: 없음…표준 사양   P5…고정밀도 5μm 사양(옵션)  

P3…고정밀도 3μm 사양(옵션) 
⑬ 평행도 가공 없음…표준 사양   H…평행도 가공 사양(옵션) 

⑭ 절대 위치 보정 옵션 

없음…절대 위치 보정 옵션 없음 
0…고객님이 직접 보정 데이터를 VPH 드라이버에 내장 
1…고객님이 직접 일본어판 보정 데이터를 VCⅡ 드라이버에 내장 
2…고객님이 직접 영문판 보정 데이터를 VCⅡ 드라이버에 내장 
3…고객님이 직접 일본어판 보정 데이터를 VPS 드라이버에 내장 
4…고객님이 직접 영문판 보정 데이터를 VPS 드라이버에 내장 
5…CKD 닛키 덴소에서 보정 데이터를 VPH 드라이버에 내장 
6…CKD 닛키 덴소에서 일본어판 보정 데이터를 VCⅡ 드라이버에 내장 
7…CKD 닛키 덴소에서 영문판 보정 데이터를 VCⅡ 드라이버에 내장 
8…CKD 닛키 덴소에서 일본어판 보정 데이터를 VPS 드라이버에 내장 
9…CKD 닛키 덴소에서 영문판 보정 데이터를 VPS 드라이버에 내장 
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1-3. 사양 

【공통 일반 사양】 

항목 사양 

주

위 
조

건 

온도 0~40°C 

습도 85% 이하, 결로가 없을 것. 

설치 장소 
실내 사용. 
부식성 가스, 연삭유, 금속 가루, 기름 등의 유해한 환경 속에는 설치하지 
마십시오. 

냉각 방법 자연 공랭(일부 강제 공냉 기종 있음) 

장착 방향 회전면 수평 위쪽 방향(수평 방향 이외에 대해서는 상담하십시오.) 

미장 카탈로그 사양 또는 외형 도면을 참조하십시오. 

절연 계급 F종 

절연 내압 AC 1500V, 1분간 

절연 저항 DC 500V, 100MΩ 이상 

보호 등급 IP40~51(카탈로그 사양 또는 외형 도면을 참조하십시오.) 

해발 1000m 이하 

내진동 1G(3방향 각 2h) 

내충격 30G(3방향 각 2회) 

연결 방식 직결 

*: 각 모터의 사양, 외형 치수는 카탈로그 사양 또는 외형 도면을 참조하십시오. 
*: 미소 동작 각도에서 운전한 경우에는 베어링 수명이 짧아지는 경우가 있습니다. 
*: 본 제품의 표면 처리는 RoHS 대응으로 되어 있습니다. 

따라서 표면 처리의 사양상 불균일이 보이는 경우가 있습니다만, 사용에는 문제가 없습니다. 
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【기계적 정밀도의 측정 방법】 
(1) 출력축 회전 테이블 면 흔들림(액시얼 흔들림) 

출력축 회전 테이블을 1회전시켰을 때의 출력축 회전 테이블 외주부의 액시얼 흔들림의 최

대 흔들림 폭을 고정부에 장착한 다이얼 게이지로 측정한다. 
 

(2) 출력축 회전 테이블 축 흔들림(레이디얼 흔들림) 
출력축 회전 테이블을 1회전시켰을 때의 출력축 회전 테이블 레이디얼 흔들림의 최대 흔들

림 폭을 고정부에 장착한 다이얼 게이지로 측정한다. 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
(3) 출력축 평행도 

출력축 회전 테이블 원점 위치에서 정지시킨 상태에서 0도, 90도, 180도, 270도의 4포인트 위

치에서 모터대 또는 정반부터 회전 테이블까지의 높이를 하이트 게이지로 측정하여 최대 최

소차를 평행도로 한다. 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

모터 

(2) 

(1) 

모터 

모터대 
또는 정반 

(3) 
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【위치 결정 정밀도에 대해】 

(1) 절대 위치 결정 정밀도란 
원점 위치를 기점으로 출력축을 1회전시키고, 각 위치 결정 포인트에서의 실측값과 이

론값을 비교해 차이를 구합니다. 그 최대값과 최소값 차이의 1/2값에 ± 부호를 붙여 절

대 위치 결정 정밀도로 합니다. 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
 

(2) 반복 위치 결정 정밀도란 
임의의 위치로부터 같은 방향에서 목표 위치까지 일정한 각도로 이동시켜 위치 결정을 
한 후 정지 위치를 측정한다. 이 동일 동작을 7회 반복하고 측정값의 최대값과 최소값 
차이의 1/2값에 ± 부호를 붙여 반복하여 위치 결정 정밀도로 합니다. 

 
 
       
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0° 360° 

이론 위치 

실제 정지 위치 
＋ 

－ 

A 

임의의 위치 목표 위치 

1 번째 

2 번째 

3 번째 

4 번째 

7 번째 
최대 최소차 

B 

절대 위치 결정 정밀도=±A/2 

최대 최소차 

반복 위치 결정 정밀도=±B/2 
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제2장. 설치 
 

2-1. 모터의 설치 
τDISC 모터 시리즈의 성능을 충분히 발휘하기 위해 그리고 사고를 방지하기 위해 다음 사항을 
지켜 설치 작업을 진행하십시오. 
 
ㆍ모터를 겹치거나 위에 물건을 올려놓지 않도록 주의하십시오. 
ㆍ모터를 떨어뜨리거나 강한 충격을 가하지 않도록 주의하십시오. 
ㆍ모터의 리프팅 금구 장착 구멍은 모터의 운반에만 사용하십시오. 

 ㆍ모터의 정밀도 확보와 방열을 위해 모터는 충분히 강성이 높고, 방열 면적이 있는 설치면에 
모터 바닥면에 들뜸이 없고 전체가 밀착하도록 확실하게 장착하십시오. 

  (설치면의 덜거덕거림, 이물질이 끼이지 없도록 주의하십시오.) 
ㆍ모터의 회전 테이블 및 장착 주위의 정밀도는 각 모터의 외형도를 참조하십시오. 
ㆍ부하는 모터의 회전 테이블면에 들뜸이 없고 전체가 밀착하도록 확실하게 장착하십시오. 

모터 설치면의 정밀도는 다음과 같습니다. 
        
 
 
 

              
              

             
 

 
 

 
 

                  
그림 2. 설치면 정밀도 

 
 

ㆍ모터 고정용 볼트는 느슨한 곳이 없도록 모두 확실히 조이십시오. 
   모터 고정이 불충분하면 운전 시에 분리되어 사고의 원인이 됩니다. 
   모터 고정용 볼트의 조임 토크는 다음과 같도록 하십시오. 과도한 조임 토크를 걸면 파손될 

우려가 있습니다. (나사 호칭경 이상의 삽입 길이를 확보한 경우의 수치) 
 

표 2. 모터 고정 볼트의 조임 토크 
볼트 크기 M5 M6 M8 M10 M12 M16 
조임 토크 4Nm 7Nm 16Nm 32Nm 76Nm 190Nm 

  (M5~M10은 모터 고정부 재질이 알루미늄이고 헬리서트(Helisert)인 경우) 
※모터 고정 볼트는 강도 구분 10.9 이상인 것을 사용하십시오 

 
장착 볼트 길이 선정 시의 주의 사항 
모터 회전부에 부품을 고정하는 볼트와 모터를 장치에 고정하는 볼트는 모터 측 암나사로의 
삽입 깊이를 모터 외형도에 지시되어 있는 나사 깊이 이하로 하십시오. 
외형도에 지시된 나사 깊이 이상의 삽입 깊이를 가진 볼트를 사용하는 것은 중대한 고장의 
원인이 되므로 절대로 하지 마십시오. 

 
 

ㆍ모터의 고정이 완료되었으면 모터 회전 테이블을 손으로 회전시켜, 비정상적인 슬라이딩 저

항이나 이상음 및 주변 기기와의 간섭이 없는지 확인하십시오. 

부하 고정 볼트 

플랜지 타입 플랜지리스 타입 

설치면 
평면도 0.02mm 이하 

장착부 

부하 

모터 고정 볼트 

모터 
모터 
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2-2. 기타 설치 시의 주의 사항 
ㆍ작업자는 보호구를 착용하고 안전에 충분히 배려하여 설치 작업을 하십시오. 
ㆍ고온 다습한 장소, 먼지나 쓰레기, 절삭 가루, 그을음 등이 많은 장소, 부식성 가스가 있는 환경

에는 설치할 수 없습니다. 또한 모터에 방수, 방적성은 없으므로 물 등의 액체가 튀지 않는 장

소에 설치하십시오. 또한 IEC60664-1에 규정되어 있는 오염도 2 또는 1의 환경에서 사용할 것

을 권장합니다. 
ㆍ모터를 설치하기 직전에 모터 상하면의 방진 실(Seal)을 벗기십시오. 그런 후에는 먼지가 모터 

내에 침투하지 않도록 주의하면서 작업하십시오. 
ㆍ필요에 따라 고객님이 회전 범위 억제 기구, 방호 펜스 등을 마련하여 작업자의 안전을 해치지 

않도록 배려하십시오. 
ㆍ모터를 들어 올리는 경우에는 첨부된 리프팅 금구를 사용하십시오. 
ㆍ모터 회전부에 가공되어 있는 나사를 사용하여 들어 올리는 것은 엄금합니다. 
ㆍ모터 설치 시에는 모터에서 나온 각 케이블이나 커넥터를 손상시키거나 잡아당기지 마십시오. 
ㆍ동력선(접지선), 신호선 모두 실수 없이 확실하게 서보 드라이버에 연결하십시오. 
ㆍ모터가 외래 노이즈의 영향을 받지 않도록 배선에 배려하십시오. 
ㆍ접지선은 확실하게 접지시키십시오. 
ㆍ모터에서 나온 배선은 로봇 케이블(내굴곡성 케이블)이 아니므로 내굴곡성은 없습니다. 배선이 

흔들리거나 힘이 가해지지 않도록 적절하게 배선을 고정하십시오. 
ㆍ커넥터를 꽂거나 뺄 때는 커넥터 본체를 잡고 하고, 케이블을 잡아당겨 빼지 마십시오. 
ㆍ모터 명판을 외부에서 확인하기 쉬운 방향으로 모터를 설치할 것을 권장합니다. 모터 명판이 

외부에서 보이지 않게 되는 경우에는 장치 측에서 모터 시리얼 No.를 기록하십시오. 
ㆍ동력선과 신호선은 노이즈 방지를 위해 다른 경로에 의한 배선을 권장합니다. 
ㆍ인터폴레이션 유닛(IPU)은 방수ㆍ방진 사양이 아닙니다. 물방울이 튀는 장소, 먼지가 있는 환경

에는 설치할 수 없습니다. IPU 소프트웨어의 버전 업 등을 할 가능성이 있으므로 유지 보수 가

능한 장소에 장착하고, 케이스는 나사로 고정하여 접지선에 접지하십시오. 
 

 주 의 
①부하와 연결할 때의 축 심 어긋남은 모터에 대한 부하를 크게 하여 모터 출력축의 발열, 베어링 

손상의 원인이 되므로 연결에는 충분히 주의하십시오. 
②모터는 발열하므로 냉각에 대해서는 허용 주위 온도 범위를 초과하지 않도록 충분히 고려하십

시오. 
③모터의 고장으로 인해 중대한 사고 또는 손실이 예측되는 설비에 장착하는 경우에는 백업이나 

페일 세이프 기능을 시스템적으로 설치하십시오.   

 
ㆍCE 마킹 적합품은 ‘드라이버의 설치 설명서’의 ‘EMC 인정의 설치 조건’을 참조하십시오. 

주): 드라이버와 모터의 설치 모델(조건)을 결정하고 그 모델에서 EMC 지침 관련 규격에 부합

하고 있습니다. 따라서 최종 제품의 EMC 확인ㆍ측정이 필요합니다. 
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모터 
 

파워 케이블(동력선) 
 

엔코더 케이블(신호선) 

파워 커넥터 
 

※1 IPU(인터폴레이션 유닛)는 
기종에 따라 모터 내장과 
외장 2종류가 존재합니다. 

 

서보 드라이버 
 

상용 전원 
 

엔코더 커넥터 
 

※1 IPU 

그림 3. 일반 구성도 
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2-3. 허용 하중 
 모터 회전면 수평 위쪽 방향으로 설치했을 때 걸리는 하중의 대표적 패턴은 아래 그림과 
같습니다. 
액시얼 하중, 모멘트 하중은 카탈로그의 수치를 초과하지 않도록 충분히 여유를 두고 설계하십

시오. 
레이디얼 하중은 ③과 같이 모멘트 하중으로 변환해서 설계하십시오. 

 
 

①F를 외력이라 하면 
액시얼 하중: Fa(N)=F+부하의 질량 
모멘트 하중: M(N･m)=0 

 
 
 
 
②F를 외력이라 하면 

액시얼 하중: Fa(N)=F+부하의 질량 
모멘트 하중: M(N･m)=F×L 

 
 
 
 
③F를 외력이라 하면 

레이디얼 하중: Fr(N)=F 
모멘트 하중: M(N･m)=F×L 
 

  
     
 
*: 회전부를 끌어 올리는 하중이 걸리는 경우, 

수평 아래쪽 방향 장착, 수직 벽면 장착의 경우는 
당사 영업 직원에게 연락하십시오. 

 
 
ㆍ과대한 편하중이나 부하는 로터 변형이나 베어링 이상의 원인이 됩니다. 
ㆍ통상적인 사용에서는 수명을 고려하여 허용 하중에 충분한 여유를 가지고 사용하십시오. 
ㆍ모터는 정밀 기계입니다. 또한 정밀 전자 기기를 내장하고 있으므로 모터 설치 시에는 모터

를 충돌시키거나 충격을 주는 일은 절대로 하지 마십시오. 
ㆍ설치 후 모터에 물건(낙하물 등)이 부딪치지 않도록 충분히 고려하십시오. 

특히 윗면(커버)이나 아랫면(엔코더 커버)은 판금 부품이므로 충분히 주의하십시오. 
 
 

 

L(m) 
 

L(m) 

F(N) 

F(N) 

F(N) 



  

 12

2-4. 자극 검출에 관한 주의 사항 
 ㆍτDISC 모터 시리즈 제품은 동기형 모터입니다. 자극 검출이 정상적으로 완료되지 않으면 출

력 토크가 사양값보다 저하되는 경우가 있으므로 충분히 주의하십시오. 
 ㆍ인크리멘털 엔코더 탑재 모터에서는 전원 투입 시에 자극 센서로 거친 검출을 하고 그런 후

에 기종별로 설정된 각도를 이동(회전)하면 자극 검출이 정상적으로 완료됩니다. 
 ㆍ인크리멘털 엔코더 탑재 모터는 자극 센서에 의한 자극 검출을 설정한 경우, 전원 투입 시의 

로터(모터 회전부) 위치에서 최대 ‘표 3’의 동작 각도만큼 이동(회전)시키지 않으면 자극 검출

이 정상적으로 완료되지 않는 경우가 있습니다. 
 
 

표 3. 자극 검출 완료까지의 최저 이동(회전) 각도 

모터 호칭 D/ND110 
D/HD/ 

ND140/DD160 
D170/ 

HD/ND180 
D/ND/ 
DD250 

D/ND400 D630 

동작 각도(°) 9 9 6 3.6 3 1.8 

 
 
 

ㆍ인크리멘털 엔코더 탑재 모터에서 자동 자극 검출 기능을 설정한 경우, 
전원 투입 후의 첫 번째 서보 온 시에 자동으로 자극 검출 동작을 단시간 실시합니다. 
검출 동작 중에는 로터가 ‘표 4’의 동작 각도에서 최대 요동하는 경우가 있으므로 주의하십

시오. 
   
 

표 4. 자동 자극 검출 시의 최대 요동 각도 

모터 호칭 D/ND110 
D/HD/ 

ND140/DD160 
D170/ 

HD/ND180 
D/ND/ 
DD250 

D/ND400 D630 

동작 각도(°) ±36 ±36 ±24 ±14.4 ±12 ±7.2 

 
 
 

ㆍ자극 센서에 의한 자극 검출과 자동 자극 검출은 모두 자극 검출 완료 상태가 드라이버의 전

원 차단까지 유지됩니다. 
ㆍ자극 센서가 탑재되어 있는 모터는 특별한 이유가 없는 한 자극 센서에 의한 자극 검출을 파

라미터에서 설정하십시오. 자세한 내용은 서보 드라이버의 취급 설명서를 확인하십시오. 
특히 모터 호칭 250 이상의 시리즈는 탑재물이 대형이므로 반드시 자극 센서에 의한 자극 검

출을 하십시오. 
ㆍ자동 자극 검출 관련 파라미터의 설정 상태에 따라서는 자동 자극 검출 에러가 발생하는 경

우가 있습니다. 
자동 자극 검출 에러 발생 시에는 모터가 제어되지 않는 상태가 되므로 고객님의 부하 탑재

물의 관성 모멘트가 크면 관성에 의한 동작으로 인해 위험할 수 있습니다. 
ㆍ위와 같은 이유에서 인크리멘털 엔코더 탑재 모터를 미소 각도 동작이나 전원 투입 위치에서 

움직이지 않는 용도로 사용하는 경우에도 자극 검출을 정상적으로 완료할 수 있는 동작 범위

를 확보하십시오. 
ㆍ앱솔루트 엔코더 탑재 모터에서는 절대 위치에 따라 자극 검출을 하고 있으므로 전원 투입 

위치에서 로터를 동작시킬 필요는 없습니다. 
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제3장. 운전 

<운전 전의 점검> 
설치 및 배선 종료 후 아래와 같은 운전 전 점검을 실시하십시오. 

    ① 배선에 잘못된 곳은 없는가? 
    ② 전선 쓰레기 등에서 단락 상태로 되어 있는 곳은 없는가? 
    ③ 배선에 무리한 힘이 가해지고 있는 곳은 없는가? 
    ④ 나사, 단자 등이 느슨해지지 않았는가?. 커넥터가 확실하게 삽입되어 있는가? 
    ⑤ 전원 전압은 올바른가? 
    ⑥ 외부 시퀀스 회로의 단락이나 지락은 없는가? 
    ⑦ 접지 방법에 잘못된 점은 없는가? 
   ⑧ 모터 고정 볼트가 느슨해지지 않았는가? 
 
    ※모터를 고정하지 않은 상태에서는 절대로 운전하지 마십시오. 
  ※모터의 성능을 최대한 끌어내려면 드라이버의 파라미터 설정이 필요합니다. 

운전을 하기 전에 다음과 같은 설정을 확인하십시오. 자세한 내용은 각 드라이버 취급 설명

서의 “파라미터”를 확인하십시오. 

모터의 설정 파라미터 P000에서 모터 타입의 데이터를 설정합니다. 
전용 모터의 경우, 파라미터 설정은 P000의 데이터에 ‘999’를 설정하고, 드라이버 취급 설명서

의 【설정 옵션】 사양서에 따라 P020~P059에 모터 관련 파라미터를 입력하십시오. 

 
시운전 및 운전에 대해서는 각 드라이버 취급 설명서의 “운전 ‘운전 순서’”를 따라 운전을 
확인하십시오. 

 주 의 
ㆍ모터 번호를 잘못 설정하면 폭주나 고장의 우려가 있습니다. 

매우 위험하므로 설정을 틀리지 않도록 하십시오. 
ㆍ사고 방지를 위해 항상 비상 정지를 누를 수 있도록 하여 초기 설정을 하십시오. 

파라미터의 조정 초기는 예기치 않은 움직임을 하는 경우가 있으므로 주의하십시오. 

 
ㆍ사용 동작 조건에 따라서는 모터의 파손을 방지하는 보호 기능을 설정해야 합니다. 

따라서 사용하는 드라이버 취급 설명서의 “보호 기능”을 참조하십시오. 
보호 기능의 설정에 대해 궁금한 점 등이 있으면 당사 담당 영업 직원에게 문의하십시오. 

ㆍ통전 운전하기 전에 사람의 힘에 의해 극저속으로 모터를 회전시켜 모터로부터의 이상음 및 주

변 기기와의 간섭이 없는 것을 확인하십시오. 
ㆍ전원 투입 시에는 기계의 동작 범위 내에 작업자가 없는 것을 확인하십시오. 
ㆍ통전 시운전을 할 때는 부하는 장착하지 말고, 모터 단독 무부하 상태에서 하십시오. 
ㆍ미소 각도로 동작시키는 장치에서는 베어링의 그리스 부족에 의한 편마모를 방지하고 정밀도 

유지를 위해 정기적으로 모터 회전 테이블을 90도 이상 회전시키십시오. 
ㆍ정회전 방향은 모터 회전 테이블 측에서 봤을 때 반시계 방향입니다. (CCW) 
 (정회전 시에는 드라이버의 상태 표시 ST01의 표시값이 정방향으로 증가합니다.) 
 

 주 의 
서보 모터를 상용 전원에는 절대로 직접 연결하지 마십시오. 서보 모터가 정상적인 운전을 할 
수 없어 손상됩니다. 
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제4장. 보수ㆍ점검 
모터는 사용 환경의 변화 등에 의한 고장을 미연에 방지하기 위해 정기적으로 점검하십시오. 
모터의 분해ㆍ수리는 당사 또는 당사가 지정한 곳 이외에서는 절대로 하지 마십시오. 
만약 분해ㆍ수리를 할 필요가 발생한 경우에는 당사 담당 영업 직원에게 연락하십시오. 
 

 주 의 

① 작업 시에는 사용 드라이버의 전원을 반드시 끈 후에 작업하십시오. 
사용 드라이버 전원의 ON OFF는 작업하는 사람이 직접 확인하십시오. 
또한 사용 드라이버의 취급 설명서에 기재되어 있는 드라이버 보수 시의 주의 사항을 따라 
작업하십시오. 

② 모터의 절연을 측정하는 경우에는 모터와 드라이버 간의 배선(U, V, W) 연결을 완전히 분리

한 후에 하십시오. 

 
4-1. 일상 점검 

아래와 같은 점검 항목에 대해 가동 전, 가동 후에 일상 점검을 하십시오. 

【일상 점검 항목】①모터가 정상적으로 동작하고 있는가? 

②설치 장소의 환경에 이상은 없는가?(전원, 온도, 습도, 먼지 등) 

③냉각 계통에 이상은 없는가?(공기의 흐름을 저해하는 것은 없는가 등) 

④단자나 커넥터의 느슨함은 없는가? 

⑤이상음, 이상 진동은 없는가? 

⑥이상 가열, 변색은 없는가? 
 

4-2. 정기 점검 

일정한 운전 시간 또는 기간(6개월, 1년)마다 아래와 같은 점검 항목에 대해 정기 점검을 하십시오. 

【정기 점검 항목】①상대 기계와의 연결부 느슨해짐, 모터 베어링의 이상음은 없는가? 

②설치 장소의 환경에 이상은 없는가?(전원, 온도, 습도, 먼지 등) 

③냉각 계통에 이상은 없는가?(공기의 흐름을 저해하는 것은 없는가 등) 

④단자나 커넥터의 느슨함은 없는가? 

⑤이상음, 이상 진동은 없는가? 

⑥이상 가열, 변색은 없는가? 

⑦케이블류에 흠집이나 피로는 없는가? 

⑧그리스 급지 기구가 있는 모터는 각 모터의 급지 순서서를 따라 급지

할 것. 
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